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et du reseau de sondes ¢lectromagnétiques (100) destines a deéplacer 1'un ou l'autre de 1'objet (200) ou du réseau de sondes (100)
selon au moins une direction de glissement appartenant a un plan du reseau de sondes (100) sur lesquels sont disposés des moyens
de rotation (320) relative de l'objet sous test (200) et du reseau de sondes (100) autour d'un axe de rotation principale

perpendiculaire a Ia direction de glissement.
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Perfectionnements a la détermination d’au moins une
grandeur associée au rayonnement électromagneétique d’un objet

sous test

L'invention concerne le domaine des dispositifs pour la
détermination d’au moins une grandeur associée au rayonnement
électromagnetique d'un objet sous test.

Il a déja été proposé, pour déterminer le diagramme de
rayonnement d'un objet sous test, d’utiliser des dispositifs qui se
presentent sous la forme d’un réseau de sondes réparties sur une arche
circulaire, une portion d’arche, une sphere, une portion de sphere
(calotte sphérique) ou une portion de cylindre (calotte cylindrique) placée
autour de l'objet sous test a étudier ou encore sur une ligne ou un plan
placé devant |'objet sous test a étudier.

On connait ainsi des dispositifs de ce type qui comportent des
moyens qui permettent a l'arche de sondes, a la portion d’arche, a la
sphere ou a la portion de sphéere et a I'objet sous test de tourner |'un par

1 1

rapport a l‘autre autour d’'un axe qui correspond a un diametre de
I'arche ou de la sphere de facon a mesurer le rayonnement de |'objet
sous test dans des plans successifs répartis autour de |I'axe de rotation
relatif de |I'arche ou de la sphéere et de l'objet sous test c'est-a-dire sur
une sphere ou une portion de sphere entourant |I'objet.

Il est également connu d’utiliser des réseaux de sondes en arche,
portion d’arche ou portion de cylindre en déplacant de facon relative
I'objet sous test perpendiculairement par rapport au plan du réseau de
sondes de facon a mesurer ainsi le rayonnement sur un cylindre ou une
portion de cylindre entourant |'objet.

Il est aussi connu d’utiliser des réseaux de sondes en ligne en
tournant de facon relative I'objet sous test autour d’'un axe parallele au
reseau de sonde de facon a mesurer ainsi le rayonnement sur un
cylindre entourant I'objet.

Il est aussi connu d’utiliser des réseaux de sondes en ligne ou en

plan en déplacant de facon relative I'objet sous test sur un plan parallele
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au réseau de sonde de facon a mesurer ainsi le rayonnement sur un
plan devant |‘objet.

Ces dispositifs a reseau de sondes en arche, sphere, ligne ou plan
présentent toutefois, qu’ils soient utilisés pour des mesures en
coordonnées sphériques, des mesures en coordonnéees cylindriques ou
des mesures en coordonnées planaires, des limitations liees au pas de
mesure discretise impose par la disposition des sondes en réseau.

En effet, le nombre de points de mesure necessaire pour mesurer
une antenne a une frequence donnee est lieé directement a la taille de la
source rayonnante et a la longueur d’onde a la frequence de mesure ().
Par exemple, pour des mesures en geometrie sphérique ou cylindrique,
différents criteres d’echantillonnage existent pour déterminer le nombre
de points de mesure nécessaires le long de l'arche, de la portion
d'arche, sur la sphere, la portion de sphere ou la portion de cylindre. Le
plus connu est donné par la distance minimum éegale a A/2 entre les
points d’échantillonnage sur la sphere minimum entourant la source,
sphere minimum de diametre D et dont le centre coincide avec le centre
du réseau. Ce qui correspond a un espacement angulaire entre les
sondes de mesure du réseau €gal a A/D. De méme pour des mesures en
géomeétrie planaire, le critere d’échantillonnage est donné par la distance
minimum €gale a A/2 entre les points d’échantillonnage sur un plan
devant la source. Ce qui correspond a un espacement entre les sondes
de mesure du réseau egal a A/2.

L'utilisation d’'un réseau de sondes dont la taille, le nombre et
I'espacement des sondes de mesure sont physiquement limités impose
alors soit, pour une fréquence donneée, des contraintes sur les
dimensions de |‘objet sous test dont on veut mesurer le champ , soit,
pour des dimensions de |'objet sous test données, des contraintes sur |la
frequence de mesure maximale possible.

Pour pallier ces inconvenients, on a alors proposé dans le cadre
des mesures avec des arches de sondes un dispositif comprenant des
moyens autorisant, par rotation autour d‘un axe, le basculement relatif

du réseau de sondes et de |'objet sous test pour décaler angulairement
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I'un par rapport a l'autre le réseau de sondes de |'‘objet sous test et
permettre ainsi des mesures selon plusieurs positions angulaires
relatives du reseau de sondes et de |'objet sous test.

De cette facon, on multiplie pour chaque position relative du
reseau de sondes et de |I'objet sous test le nombre de points de mesure
dans le plan de I'arche. Par conséquent, pour des dimensions de |'objet
a mesurer données, cela permet d’augmenter la fréquence maximale de
mesure possible. De méme pour une frequence de mesure donnee, cela
permet d'augmenter les dimensions de l'objet sous test observe dans le
plan de |'arche.

Un but de l'invention est de proposer un dispositif pour positionner
relativement le réseau de sondes et |'‘objet sous test adapté pour
permettre une multiplication encore plus importante du nombre de
points de mesure échantillonnés.

Un autre but de l'invention est de proposer un dispositif pour
positionner relativement le réseau de sondes et |'‘objet sous test
permettant d’élargir le domaine d’utilisation d'un réseau de sondes
donné notamment en termes de taille d’objet dont on peut déterminer le
diagramme de rayonnement tout en conservant une capacité
d’échantillonnage illimitée.

Un autre but de la présente invention est de proposer un dispositif
pour positionner relativement le réseau de sondes et |'objet sous test
permettant |la mesure du rayonnement d'objets aux dimensions
importantes a des frequences plus élevees et avec un nombre de sondes
reduit.

Un autre but encore de la présente invention est de proposer un
dispositif pour positionner relativement le réseau de sondes et |'objet
sous test simple a mettre en ocuvre et adapté pour étre utilisé quelle
que soit la forme du réseau de sondes du dispositif de mesure.

Ces buts sont atteints selon l'invention grace a un dispositif pour
positionner relativement un réseau de sondes electromagnétiques et un
objet sous test caractéris€é en ce qu’il comprend des moyens pour le

déplacement relatif de l|‘objet sous test et du réseau de sondes
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électromagnétiques, lesdits moyens de glissement comprenant un premier
ensemble de guidage s’étendant suivant une premieéere direction de glissement
sur lesquels une premiere palette de glissement et un second ensemble de
guidage s’étendant suivant une seconde direction de glissement perpendiculaire a
la premiére sur lesquels est disposée une seconde palette de glissement destinee
a recevoir I'un ou l‘autre de l'objet sous test ou du réseau de sondes
électromagnétiques, la premiere palette de glissement étant configuree pour
glisser sur le premier ensemble de guidage et la deuxieme palette de glissement
étant configurée pour glisser sur le deuxieme ensemble de guidage, le premier
ensemble et le deuxiéme ensembles de glissement étant chacun configuré pour
réaliser une course curviligne de glissement, ce deplacement relatif permettant
de multiplier les points de mesures afin de réaliser un sur-echantillonnage spatial
au moyen du réseau de sondes lors d'une mesure du champ rayonne autour ou
devant |'objet.
Avantageusement notamment, les moyens pour le déplacement relatif de
'objet sous test et du réseau de sondes électromagnétiques présentent un
troisiéeme degré de liberté qui peut étre utilisé pour completer le sur

échantillonnage ou pour présenter I'objet sous differentes facettes.

Dans un mode de réalisation notamment, le dispositif comprend des moyens
de glissement destinés a déplacer I'un ou l'autre de l'objet ou du réseau de
sondes selon au moins une direction de glissement et des moyens de rotation
relative de I'objet sous test et du réseau de sondes autour d'un axe de rotation
principal.

Les moyens de rotation peuvent étre désolidarisés des moyens de
glissement.

En variante, il peut étre prévu que les moyens de glissement et les moyens
de rotation soient disposes |'un sur l'autre.

D'autres caractéristiques, buts et avantages de l'invention apparaitront a la

lecture de la description détaillée qui va suivre, laquelle est purement illustrative
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et non limitative et doit étre lue en regard des dessins annexés sur lesquels:

- la figure 1 illustre un dispositif pour la déetermination du rayonnement
électromagnétique d'un objet sous test comprenant un dispositif pour positionner
relativement un réseau de sondes électromagneéetiques et un objet sous test;

- La figure 2 est une représentation schématique d'un mode de réalisation
possible du dispositif pour positionner relativement le réseau de sondes
électromagnétiques et I'objet sous test de la figure 1;

- Les figures 3a et 3b, 4 et 5 sont des représentations schématiques

d'autres modes de réalisations possibles du dispositif pour
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positionner relativement le réseau de sondes électromagnétiques et

I'objet sous test de la figure 1.

On a représenté sur la figure 1 un dispositif de mesure 10
comprenant principalement un réseau d’antennes de mesure 100 pour
déterminer le diagramme de rayonnement d'un objet sous test 200
schématiseé par une croix.

Il est par ailleurs prevu un dispositif 300 pour positionner de
facon relative le réseau d’antennes de mesure 100 et |'objet sous test
200.

Le réseau d’antennes de mesures 100 aussi appelees sondes
électromagnétiques est réparti sur une sphere 110.

Il est a noter qu’un réseau 100 se déefinit comme une série de n
antennes de mesure, n étant supérieur ou €gal a 2.

De préference, ce réseau 100 combine, sur la sphere 110,
plusieurs séries de sondes électromagnétiques fonctionnant a des
frequences différentes pour élargir la bande de fonctionnement du
dispositif de mesure 10.

On peut ainsi citer comme exemple non limitatif un réseau 100
combinant deux series de sondes électromagnétiques de maniere a
realiser des mesures couvrant la bande de fréquence 0.4GHz a 18GHz.

On a repreésenté également un support 201 destiné a porter
I'objet 200 dont on cherche a connaitre le comportement
électromagnétique.

Ce support 201 est essentiellement un mat qui s'etend depuis le
dispositif de positionnement 300 jusqu'a proximité du centre
géometrique de la sphere 110.

L'objet 200 est placé sur le support pour définir sa position
azimutale et permettre de placer ce dernier dans la région du centre de
la sphere 110 du réseau de sondes électromagnétiques 100.

Sur la figure 1, le réseau sphéerique de sondes électromagnétiques

est fixe tandis que le mat 201 est place sur le dispositif 300 de
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positionnement lui permettant de se deéplacer de facon relative par

rapport au réseau spherique 100.

1. Dispositif pour positionner relativement le réseau sphérigue de
sondes électromagnétiques et |'objet sous test

Ce dispositif 300 pour positionner relativement le réseau
sphérique de sondes électromagnétiques et 'objet sous test 200 est
illustré plus en détails sur les figures 2, 3, 4 et 5.

Dans la variante de la figure 2, ce dispositif comprend un rail de
guidage 301 en arc de cercle qui permet un glissement relatif de ['objet
sous test 200 et du réseau de sondes 100 destines a deplacer |'un ou
I'autre de l'objet 200 ou du réseau de sondes 100 selon au moins une
direction de glissement appartenant a un plan diamétral du réseau de
sondes 100. Ce rail de guidage 301 en arc de cercle porte en outre des
moyens de rotation 320,avec en particulier un support 321, qui sont le
cas écheéant désolidarisables du rail 301 et pivotent axialement sur eux-
meémes et permettent ainsi la rotation relative de |'objet sous test 200 et
du réseau de sondes 100 autour d'un axe de rotation principale
perpendiculaire a la direction de glissement.

Les moyens de glissement 301 qui constituent |'arc de guidage
sont avantageusement choisis pour décaler angulairement |'objet sous
test 200 du réseau de sondes spherique 100 |'un par rapport a |'autre.

Plus précisément, ils permettent comme illustré sur la figure 1 de
faire glisser |'objet sous test 200 dans un plan diamétral du reseau
sphérique de sondes 100 autour du centre geometrique de la sphere.

Le rail de guidage 301 comprend deux parois de guidage 311,312
paralleles s’étendant suivant la direction de glissement. Ces parois
311,312 constituent des moyens de guidage 310 et sont disposees sur
une embase 313 destinée a maintenir I'écartement et l'inclinaison des
parois 311,312.

Il est également prevu une palette de glissement 314 qui porte les

moyens de rotation 320 et qui permet de deéplacer I'objet sous test 200
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le long des moyens de guidage 310 et a le fixer dans une position
réglable le long de ceux-ci.

Ces parois de guidage 311,312 présentent un profil curviligne
adapté pour permettre un déplacement angulaire de |'objet sous test
200 autour du centre géometrique de la sphere.

Dans une variante de realisation des moyens de guidage, les parois
311 et 312 peuvent étre avantageusement remplacées par une surface
de glissement concave recevant une surface convexe supportant Ila
palette de glissement 314.

Les moyens de glissement comprennent, en outre, des moyens 315
aptes a entrainer en deplacement sur le rail de guidage 301 la palette de
glissement 314 sur laquelle repose l'objet sous test 200 suivant la
direction de glissement vers la position désiree.

Par exemple, ces moyens d’entrainement 315 peuvent comprendre
des systemes d’engrenage, de crémaillere, de vis sans fin, de courroie
crantée ou autres associés a une motorisation électrique pour déplacer
I'objet sous test 200 le long des parois de guidage 311,312.

Par ailleurs, les moyens de rotation 320 relative de l'objet sous test
200 et du reseau de sondes 100, quant a eux, sont disposeés sur la
palette de glissement 314 et libres en rotation par rapport a ladite
palette 314.

Les moyens de rotation 320 relative de |'objet sous test 200 et du
reseau de sondes 100 comprennent un support 321 destiné a recevoir
I'objet sous test 200 et des moyens aptes a entrainer ledit support 321
autour de son axe de rotation principale.

Ce support 321 entraine ainsi |'objet sous test 200 pendant les
mesures du réseau de sondes eélectromagnétiques 100 pour qu'il décrive
une rotation sur lui-méme. Des moyens d’entrainement 322 de type a
engrenage, a courroie crantée, a vis sans fin, a cage d’écureuil ou autres
sont prévus a cet effet au niveau des moyens de rotation 320.

Comme on l'aura compris, dans la variante de realisation qui vient
d'étre décrite, il peut étre prévu que |'objet sous test 200 est mobile et

placeé sur le dispositif de positionnement 300 tandis que le réseau de
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sondes 100 reste fixe. L'inverse est e€galement possible, le réseau
pouvant étre mobile est positionné grace au dispositif 300, tandis que
I"objet sous test est fixe.

Dans une variante de realisation du dispositif, les moyens de
rotation 320 relative de |'objet sous test 200 et du réseau de sondes 100
peuvent étre désolidarisés de la palette de glissement 314 et positionnés
sur un socle fixe placé a coté des moyen de glissement 301 ou encore
sous les moyens de glissement. Dans le cas ou les moyens de rotation
320 sont placés sur un socle fixe sous les moyens de glissement 301, |a
palette 314 est adaptee pour pouvoir laisser déboucher le support 321
destiné a recevoir l'objet sous test 200 avec des moyens aptes a
entrainer ledit support 321 autour de son axe de rotation principale.
Dans cette variante de realisation, |'axe de rotation principale du
support 301 de I'objet sous test 200 reste fixe tandis que la sphere 110
du réseau de sondes 100 est montée sur la palette de glissement 314 et
est mobile lui permettant de se deplacer de facon relative par rapport a
I'objet sous test 200. L'inverse est egalement possible, |'objet sous test
200 étant monté sur la palette de glissement, tandis que le réseau de
sondes est monté rotatif autour d'un axe 301 indéependant (c'est-a-dire
désolidarisé).

Par ailleurs, selon une autre variante de reéalisation du dispositif 300
et tel gu'illustré sur les figures 3a et 3b, les moyens de glissement
301(et/ou de rotation) relatif de |'objet sous test 200 et du réseau de
sondes 100 peuvent étre realises au moyen de 3 mouvements
mecaniques indépendants (jeux de veérins et/ou de moteurs
electriques) : une translation suivant I'axe X, une seconde translation
suivant |'axe Z et une rotation suivant |'axe 6. En effet, |la combinaison
des translations suivant les axes X et Z va permettre d'effectuer une
course curviligne équivalente a celle realisee avec les moyens de
glissement 301 de la figure 2 tandis que la rotation suivant |'axe 6 va
permettre de maintenir une orientation de la palette 314 équipée de ses
moyens de rotation 320, |'axe de rotation du support 321 restant

perpendiculaire a la course curviligne du glissement. Cette variante de
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realisation a I'avantage d’étre adaptable a tout rayon de sphere 110 du
reseau de sonde 100 et offre la possibilité de pouvoir programmer
numeriguement la course curviligne du glissement. Elle permet
également d’effectuer en temps reel une correction de trajectoire au
moyen par exemple de laser mesurant en temps réel la position du mat
201 ou celle de I'objet sous test 200.

Par ailleurs, selon une autre variante de réalisation du dispositif 300,
les moyens de glissement 301 relatif de l['objet sous test 200 et du
reseau de sondes 100 sont prevus pour deplacer I'un ou l'autre de
I'objet 200 ou du réseau de sondes 100 selon deux directions de
glissement perpendiculaires appartenant a un ou plusieurs plans du
reseau de sondes 100 sur lesquels sont disposes les moyens de rotation
320 relative de I'objet sous test 200 et du réseau de sondes 100 autour
d'un axe de rotation principale perpendiculaire aux directions de
glissement.

Tel qu’illustré sur la figure 4, les moyens de glissement 301 peuvent
alors prendre la forme d’'un premier moyen de guidage 310 définis par
les deux parois de guidage 311,312 paralleles s’étendant suivant une
premiere direction de glissement sur lesquels est disposee la premiere
palette de glissement 314 et un second moyen de guidage 330 (parois
331,332) s’etendant suivant une seconde direction de glissement
perpendiculaire a la premiere sur lesquels est disposee une seconde
palette de glissement 334.

Les premier et second ensembles sont similaires aux moyens de
glissement 301 décrit en reférence a la figure 2.

Dans une variante de réalisation encore, on combine en les
juxtaposant un premier et second ensembles similaires aux moyens de
glissement 301 décrit en référence a la figure 3.

L'agencement de la figure 4 est précisé ci dessous.

Sur la premiere palette de glissement 314 vient se placer le
second rail 330. Ainsi, la premiere palette de glissement 314 du premier

ensemble permet de deplacer le second ensemble suivant la premiere



CA 02729190 2010-12-23

WO 2010/006891 PCT/EP2009/057781

10

15

20

25

30

10

direction de glissement et de le fixer dans une position réglable le long
du moyen de guidage 310.

Ces moyens de glissement 301 sont adaptés pour permettre deux
déplacements angulaires perpendiculaires de |'objet sous test 200 afin
qu’il décrive le contour d'une sphere centrée sur le centre géométrique
du réseau spheérique de sondes electromagnétiques 100.

Sur la seconde palette de glissement 334 vient se fixer le support
des moyens de rotation 320 permettant la rotation de |'objet sous test

200 par rapport a la sphere du réeseau de sondes 100.

Par ailleurs, selon une autre variante de realisation du dispositif
300 et tel qu’illustré sur la figure 5, les moyens de glissement 301 relatif
de l'objet sous test 200 et du réseau de sondes 100 peuvent étre
realiseés au moyen d'un ensemble de 6 vérins mecaniques aussi appelé
hexapode permettant de réaliser une course curviligne équivalente a
celle réalisée avec les moyens de glissement 301 de la figure 4 tout en
maintenant une orientation de l|‘axe des moyens de rotation 320
perpendiculaire a la course curviligne du glissement. Cette variante de
realisation a |I'avantage d’étre completement reconfigurable par rapport
a tout rayon de sphere 110 du réseau de sonde 100. De plus, cette
solution permet aussi un réglage aisé de la hauteur du mat 201 sur
lequel est placeé l'objet sous test. De plus, elle permet d’effectuer de
multiples variantes de courses curvilignes et offre la possibilite de
pouvoir programmer numeériquement les courses curvilignes du
glissement ainsi que de pouvoir effectuer en temps reel une correction
de trajectoire au moyen par exemple de laser mesurant en temps réeel |a

position du mat 201 ou celle de I'objet sous test 200.

Par ailleurs, dans une variante de réalisation des dispositifs 300
présenté sur les figures 1 a 4, on préevoit que le réseau de sondes 100
soit mobile et placé sur le dispositif de positionnement 300 n’intégrant
pas les moyens de rotation 320 tandis que l|'objet sous test 200 est

place sur le support 321 sur les moyens de rotation 320 desolidarises
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des moyens de glissement 301 et conserve un axe de rotation principale
fixe.

Par ailleurs, dans une variante de réalisation du dispositif 300
présenté sur les figures 1 a 4, on prévoit que |'objet sous test 200 soit
mobile et placé sur le dispositif de positionnement 300 n’intégrant pas
les moyens de rotation 320 tandis que le reseau de sondes 100 est place
sur le support 321 sur les moyens de rotation 320 désolidarisés des

moyens de glissement 301 et conserve un axe de rotation principal fixe.

2. Suréchantillonnage en trois dimensions

Le dispositif 300 pour positionner de facon relative |‘'objet sous
test 200 et le réseau de sondes électromagnéetiques 100 permet
avantageusement de réaliser un suréchantillonnage en trois dimensions
des mesures de champ rayonné effectuées.

Chaque mouvement de glissement sur les rails 310, 330 permet
avantageusement de multiplier les points de mesure de rayonnement
autour de |I'objet et ainsi de realiser un échantillonnage angulaire accru.

En effet, suite au glissement de |'objet sous test sur les rails 310,
330 d’une position initiale vers une position finale, on peut décaler
angulairement le réseau de sondes electromagnéetiques 100 par rapport
a l'objet sous test 200 ou inversement et balayer ainsi plusieurs
positions relatives du réseau de sondes 100 par rapport a |'objet sous
test 200.

Ainsi, pour chaque plan de mesure de rayonnement, il est possible
d'effectuer plusieurs seéries de points de mesure conséecutifs
correspondant aux difféerents décalages angulaires relatifs du réseau de
sondes électromagnétiques 100 et de I'objet sous test 200.

Dans le cas d'un réseau sphérique de sondes électromagnétiques
100, ces décalages angulaires relatifs du réseau de sondes
électromagnétiques 100 et de |'objet sous test 200 sont inférieurs au

pas angulaire du réseau de sondes 100.
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Les moyens de glissement 301 précedemment deécrits pour
permettre deux deplacements angulaires perpendiculaires de |'objet
sous test 200 et du réseau de sondes electromagnétiques 100 offrent |a
possibilité de multiplier les points de mesure de champ rayonné en
coordonnées sphéeriques avec un reseau sphérique de sondes
électromagnétiques 100 et de réaliser un suréchantillonnage en
elévation.

Les moyens de rotation 320 selon un axe principal perpendiculaire
aux directions de glissement, quant a eux, permettent une multiplication
des points de mesure dans le plan azimutal ou un plan parallele a celui
Cl.

Ainsi, vient s’'associer un suréchantillonnage azimutal au
suréchantillonnage en élévation offrant la possibilité de réaliser une
multiplication du nombre de points de mesure échantillonnés en trois
dimensions sur l'ensemble de la sphere de mesure entourant |'objet

sous test 200.

3. Autres geometries

L'invention a été en |'occurrence décrite dans le cas de réseaux de
sondes spheériques. Elle s’applique bien entendu a toute autre
configuration de réseaux de sondes et notamment dans le cas de
reseaux linéaires ou planaires, de réseaux supportés par une arche
circulaire ou portion d’arche circulaire ou encore de réseaux supportes
par une calotte sphérique ou cylindrique.

Par exemple, dans le cas d'un réseau de sondes lineaires, il est
alors préevu un dispositif 300 pour positionner le réseau de sondes 100
ou |‘'objet sous test 200 comportant des moyens de glissement 301
destinés a permettre un glissement linéaire dans le cadre de mesures de
champ rayonné en coordonnées planaires.

Ces moyens de glissement 301 sont avantageusement choisis
pour décaler le réseau de sondes 100 et |'objet sous test 200 |'un par

b

rapport a l'autre avec un décalage supérieur ou inférieur au pas du
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réeseau de sondes 100 et pour permettre des mesures selon plusieurs
positions relatives du réseau de sondes 100 et de I'objet sous test 200.

Les moyens de guidage 310 peuvent prendre alors la forme de
deux rails 311,312 de profil rectiligne sur lesquels vient se placer
transversalement la palette de positionnement 314 apte a recevoir et a
fixer dans une position réglable le long de ceux ci I'objet sous test 200
ou le reseau de sondes electromagnéetiques 100.

Le mouvement de glissement du réseau de sondes
électromagnétiques 100 linéaire sur les rails 311,312 permet
avantageusement de multiplier, dans un plan de mesure de
rayonnement, les points de mesure de rayonnement mais aussi
d’agrandir la zone géomeétrique de mesure de |‘objet sous test 200
couverte.

En effet, le mouvement de glissement avec un décalage supérieur
au pas du réseau de sondes 100 permet de couvrir, dans un plan de
mesure de rayonnement, une zone géometrique de l'objet sous test 200
differente de celle précédemment etudiée avant le glissement.

Dans un exemple de réalisation, le dispositif 300 positionnant le
reseau de sonde 100 est translaté perpendiculairement au réseau de
sondes 100 devant |'objet sous test 200 placé sur un support 201 fixe
pour realiser des mesures sur un plan devant |'objet sous test.

Dans un autre exemple de réalisation, le dispositif 300
positionnant le réseau de sonde 100 est placé devant |'objet sous test
200, lui-méme fixé sur un mat 201 monté sur un support 321 entrainé
par des moyens de rotation 320 relative de |'objet sous test par rapport
au réseau de sondes autour d'un axe de rotation parallele au réseau de
sondes pour realiser des mesures sur un cylindre entourant I'objet sous
test.

Dans un autre exemple de realisation, I'ensemble du dispositif 300
positionnant le réseau de sonde 100 subit une rotation grace aux
moyens de rotation 320 devant l‘objet sous test 200 placé sur un
support 201 fixe pour réaliser des mesures sur un disque en géeometrie

polaire devant |'objet sous test.
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Dans une autre variante de réalisation, on prévoit un réseau de
sondes 100 réparties sur un support plan.

Les moyens de glissement 301 sont alors similaires aux moyens
de glissement décrits en référence avec la figure 4 a la difféerence de la
forme du profil des rails des deux ensembles utilises.

Le couple de rails de chaque ensemble présente un profil
rectiligne permettant aux moyens de glissement 301 de deplacer
linéairement le réseau de sondes 100 ou l‘objet sous test 200 dans les
deux directions perpendiculaires formant le plan du réseau de sondes.

La description précédente se transpose bien entendu au cas pour

des mesures en geometrie sphérique ou cylindrique.

En conclusion, I'homme de I|‘art appréciera un dispositif de
positionnement 300 relatif du réseau de sondes 100 et de |'objet sous
test 200 permettant une multiplication des points de mesures effectués
quelle que soit la forme du réseau de sondes 100 et, par conséquent,
dans le cas d'un réseau sphéerique de sondes 100 I|‘opportunité de
pouvoir effectuer un suréchantillonnage en trois dimensions sur
I'ensemble d’'une sphere de mesure entourant |I'objet sous test 200.

Par ailleurs, '"homme de l'art appréciera e€galement un dispositif de
positionnement 300 relatif du réseau de sondes 100 et de |'objet sous
test 200 permettant d’explorer une plus grande zone géométrique de

mesure de |'objet sous test 200 etudieée par rapport au réseau de sondes
100 utilise.
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REVENDICATIONS

1. Dispositif pour positionner relativement un réseau de sondes
électromagnétiques et un objet sous test, caracterise en ce qu’il
comprend des moyens pour le déplacement relatif de I'objet sous test et
du réseau de sondes électromagnétiques,

lesdits moyens de glissement comprenant un premier ensemble
de guidage s’étendant suivant une premiere direction de glissement sur
lesquels une premieére palette de glissement et un second ensemble de
guidage s'étendant suivant une seconde direction de glissement
perpendiculaire a la premiere sur lesquels est disposée une seconde
palette de glissement destinée a recevoir I'un ou l‘autre de l'objet sous
test ou du réseau de sondes électromagnétiques,

la premiere palette de glissement étant configuree pour glisser
sur le premier ensemble de guidage et la deuxieme palette de
glissement étant configurée pour glisser sur le deuxieme ensemble de
guidage,

le premier ensemble et le deuxieme ensembles de glissement
étant chacun configuré pour réaliser une course curviligne de
glissement,
ce déplacement relatif permettant de multiplier les points de mesures

afin de réaliser un suréchantillonnage spatial au moyen du reseau de

sondes lors d’'une mesure du champ rayonne autour ou devant l'objet.

2. Dispositif selon la revendication 1, caractérisé en ce qu’il comprend
des moyens de rotation relative de |'objet sous test et du réseau de

sondes autour d'un axe de rotation principal.

3. Dispositif selon la revendication 2, caractérisé en ce que les moyens

de rotation sont désolidarisés des moyens de glissement.
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4. Dispositif selon la revendication 2, caracterise en ce que les moyens
de glissement et les moyens de rotation sont superposes les uns aux

autres.

5. Dispositif selon la revendication 4, dans lequel ies moyens de rotation

sont fixés sur la seconde palette de glissement.

6. Dispositif selon I'une des revendications 1 a 5, dans lequel

- le réseau de sondes électromagnétiques est sphérique,

- les moyens de glissement sont adaptés pour permettre deux
déplacements angulaires perpendiculaires de |'objet sous test afin
qu’il décrive le contour d'une sphere centrée sur le centre
géometrique dudit réseau sphérique de sondes

électromagnétiques.

7. Dispositif selon 'une des revendications 1 a 6, dans lequel chaque
ensemble de guidage comprend un rail de guidage comprenant des

parois de guidage ayant un profil curviligne.

8. Dispositif selon I'une des revendications 1 a 7, caractérisé en ce qu'il
comporte un jeu de vérins et/ou de moteurs électriques aptes a réaliser

ensemble les mouvements de glissement et/ou de rotation.

9. Dispositif selon la revendication 8, caractérisé en ce qu'il comporte
des moyens pour programmer numériquement les mouvements de

glissement et/ou de rotation

10. Dispositif selon la revendication 8, caractérise en ce qu’il comprend

un ensemble de vérins disposés en hexapode.

11. Dispositif selon l'une des revendications 8 a 10, caractérisé en ce

qu’il comporte des moyens de détection de type optiques pour la

correction en temps reel du mouvement.
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12. Dispositif selon I'une des revendications 1 a 11, apte a réaliser un
décalage angulaire relatif du réseau de sondes électromagnetiques et de

‘'objet sous test inférieur au pas angulaire du reseau de sondes.

13. Dispositif pour la détermination d’au moins une caracteristique de
rayonnement électromagnetique d'un objet sous test, comprenant

un réseau de sondes électromagnétiques, et caractérisé en ce
qu’il comprend en outre

un dispositif pour positionner de facon relative |'objet sous test et

ledit réseau de sondes selon I'une des revendications 1 a 12.

14. Dispositif selon la revendication 13, caractérisé en ce que le réseau
de sondes électromagnétiques est un réseau de sondes de forme

sphérique.

15. Dispositif selon la revendication 13, caractérisé en ce que le reseau
de sondes électromagnétiques est un réseau de sondes de forme d’arche

circulaire ou portion d’arche circulaire, ou de forme de calotte sphérique.
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